






2年 畠山 義弘 
1年 佐藤 宏大 
1年 佐藤 直樹 
1年 冨田  慎 
指導教員 システム科学技術学部 機械知能システム学科 
准教授 齋藤 敬 
学生支援スタッフ システム科学技術学部 機械知能システム学科 




























































図 2 製作した「スピード型伸縮腕」 
 
次に，製作した「スピード型伸縮腕」を 2 機「ずぃっひぇる 3」に取り付け機体昇降
実験を行った．実験には，手を引っ掛けるための棒をある程度の高さに用意し，無線か
らの制御によって伸縮腕を伸ばした．フック型の手を棒に引っ掛け伸縮腕を縮めると，
図 3 の通り自身を持ち上げることに成功した.その実験の様子が図 3 である．また，重
りを徐々に増やしたところ，追加で 3kg 持ち上げることが出来た．「ずぃっひぇる 3」





































図 3 機体を持ち上げる様子 
 
4. まとめ 
 今回の自主研究では，かわさきロボット大会を通して，ロボットの部品作りや組み立
てなど基礎的な知識・経験を得ることが出来た．また，伸縮腕製作により設計の仕方や
部品選びを体験し，その難しさを実感した．現在の機体は自身を持ち上げることはでき
る．しかし移動となると，巻尺の強度や巻き上げ速度など問題が多い．立体機動を課題
としているため，今後これらを改善していきたい． 
